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ネット状近接覚センサのパラメータである内部抵抗 r と外部抵抗 R0 を最適に設定するため
回路シミュレータ(PSPICE)を用いてパラメータ設定を行った．さらに設定したパラメータを基
にネット状近接覚センサの試作を行い，距離計測実験，位置計測実験，動的対象物検出実験を
行い，センサの基本特性を明らかにした． 
②移動型ロボットの対象物検出 
ネット状近接覚センサの有用性を示すため，実際にロボットに装着させ『接近対象物検出実
験』『移動時の対象物検出実験』を行った．今回はネット状近接覚センサの自由曲面型を装着さ
せた．実験では，対象物を検出しロボットがそれに応じ動作を変更させていることが確認でき
た． 
 
